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(54) Title: INTERNAL CONTROL DEVICE FOR MECHANICAL GEARBOX 

(54) litre : DISPOSHTF DE COMMANDE INTERNE DE BOITE DE VITESSE MECANIQUE 



I Unit? 




(57) Abstract: The invention relates to an internal control device for a mechanical gear- 
box comprising first and second input clutches (40, 41) which, respectively, control the 
transmission from the engine torque towards first and second primary concentric shafts 
(20, 30) bearing: stationary pinions (21, 22, 23, 31, 32); two output shafts (50, 60) sup- 
porting idle pinions which are driven respectively by the first and second input shafts; and 
means (100, 101, 102 103) for jaw clutching said idle pinions, which are actuated by an 
assembly of shift forks (230, 240, 250, 260). The invention is characterised in that all of 
the gearbox ratios are selected and switched by a common selector (210) comprising a 
selector cylinder (211) and a switching carriage (220) which is concentric to the cylinder 
and which is disposed therein. 

(57) Abrege : Dispositif de commande interne de boite de vitesses meeanique munie d'un 
premier et d'un second embrayage d'entree (40, 41) controlant respectivement la transmis- 
sion du couple moteur vers un premier et un second arbre primaire concentriques (20, 30) 
portant des pignons fixes (21, 22, 23, 31, 32), de deux arbres secondares (50, 60) portant 
des pignons fous entrained respectivement par le premier et par le second arbre primaire et 
de moyens de crabotage (100, 101, 102 103) des pignons fous actionnes par un ensemble 
de fourchettes (230,15 240, 250, 260), caracteris6 en ce que la selection et le passage de 
tous les rapports de la boite sont assures par un selecteur commun (210) compose" d'un 
barillet de selection (211) et d'un chariot de passage (220) concentrique au barillet et dis- 
pose" a 1'interieur de celui-ci. 
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blSPOSITIF bE COMAMNbE INTERNE DE BOITE bE 
VITESSES AAECANIQUE 



La presente invention se rapporte a la commande interne 
5 des boites de vitesses mecaniques. 

Plus precisement, cette invention concerne un dispositif 
de commande interne de botte de vitesses mecanique munie d'un 
premier et d'un second embrayage d'entree controlant 
respectivement la transmission du couple moteur vers un premier 
10 et un second arbre primaire concentriques portant des pignons 
fixes, de deux arbres secondaires portant des pignons fous 
entratnes par le premier et par le second arbre primaire, et de 
moyens de crabotage des pignons fous actionnes par un ensemble 
de f ourchettefc. 

15 Elle trpuve une application privilegiee dans une botte de 

vitesses a cortjmande automatisee ou robotisee, e'est a dire dont 
I'ensemble *-des actionneurs, de commande d'embrayage, de 
selection et d'engagement des rapports est place sous le 
controle d'un calculateur prenant en charge tout ou partie des 

20 .decisions de commande a la place du conducteur. 

Certaines bottes de vitesses de vehicule automobile 
poss&dent deux voies paralleles de flux de couple ayant des 
etages de demultiplication pouvant etre inseres ou separes dudit 
flux de couple, et entre lesquels la transmission du couple peut 

25 etre realist continQment. 

On connaTt des exemples de transmissions dites 
"transmissions a deux embrayages", dans lesquelles deux voies 
parall&les de transmission peuvent etre couplees 
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independamment au moteur par deux embrayages respectifs. Le 
document FR 2 802 600 decrit un cxcmple d'une telle botte de 
vitesses. 

Pour assurer la continuity du flux de couple dans ce type 

5 de transmission, il f aut que les deux parties de la transmission, 
regroupant respectivement les etages de demultiplication de 
rang impair et les etages de demultiplication de rang pair 
puissent etre commutees simultanement. Si par exemple, I'etage 
de demultiplication du rapport de premiere est irxsere dans une 

10 premiere voie de transmission de couple de la premiere 
transmission partielle, dont I'embrayage d'entree est ferme, et 
si I'etage de demultiplication du rapport de deuxieme est inseve 
dans une deuxieme voie de transmission, dont Tembrayage 
d'entree est ouvert, les deux embrayages sont alors actionnes 

15 simultanement pour realiser la commutation du rapport de 
premiere au rapport de deuxieme, de maniere a ce que celui qui 
etait initialement ouvert soit f erme, et inversement. 

Toutefois, pour realiser des commutations avec 
transmission continue du couple, il est indispensable de pouvoir 

20 realiser independamment, pour chaque « voie de transmission », 
Tinsertion ou la desinsertion d'un etage de demultiplication et 
Tactionnement de I'embrayage. Pour cette raison, chacune des- 
voies de transmission dispose d'un actionneur particulier pour la 
selection et Tengagement des rapports et d'un autre actionneur, 

25 dedie a I'embrayage. 

L' inconvenient d'une telle disposition est la presence de 
deux actionneurs pour commuter les etages de demultiplication 
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dans les deux voies de la transmission, et de deux autres 
actionneurs pour commuter les embrayages. La transmission 
correspondante est ainsi lourdement penalisee en raison de son 
encombrement important et de ses coQts de fabrication eleves. 

5 L'invention vise a limiter ces inconvenients en proposant un 

dispositif de commande de boTte de vitesses dans lequel 
I'actionnement de commutation des deux voies de la transmission 
est realise par le meme actionneur, I'actionnement des 
embrayages pouvant etre assure par ailleurs par deux autres 

10 actionneurs ind^pendants; 

Dans ce but, elle propose que la selection et le passage de 
tous les rapports de la botte soient assures par un selecteur 
commun compose d'un barillet de selection et d'un chariot de 
passage concentrique au barillet et dispose a I'interieur de celui- 

15 ci. 

Selon un mode de realisation prefere de l'invention, le 
barillet est fixe axialement et mobile en rotation, de maniere a 
entraTner le chariot en rotation; 

D'autres caracteristiques et avantages de la presente 
20 invention apparattront clairement a la lecture de la description 
detaillee qui suit pour laquelle on se reportera aux dessins 
annexes dans lesquels : 

- la figure 1 represente schematiquement une boTte de 
vitesses 10 a double embrayage d'entree dans laquelle le 
25 dispositif de commande de l'invention trouve une application non 
limitative, 
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- la figure 2 represente I'ensemble du dispositif de 
commande interne propose en position de selection du rapport de 
premiere, 

- la figure 3 represente en perpective le selecteur et les 
5 crabots repartis angulairement, 

- la figure 4 montre partiellement les doigts, les zones 
peripheriques du selecteur et les crabots des f ourchettes en 
representation aplanie, 

- la figure 5 represente I'ensemble du dispositif de 
10 commande interne propose en position de selection des rapports 

de deuxieme et de sixi&me, 

- la figure 6 represente I'ensemble du dispositif de 
commande interne propose en position de selection des rapports 
de troisieme et de cinqui&me, 

15 - la figure 7 represente I'ensemble du dispositif de 

commande interne propose en position de selection du rapport de 
quatrieme, et 

- la figure 8 represente I'ensemble du dispositif de 
commande interne propose en position de selection du rapport de 

20 marche arriere. 

Sur la figure 1, on a represente une structure schematique 
de boTte de vitesses 10 a double embrayage d'entree de type 
connu, pouvant etre commandee conformement a I'invention. 

De mani&re conventionnelle, la botte de vitesses 10 
25 comporte un premier arbre primaire plein 20 qui est monte * 
coaxialement d un second arbre primaire creux 30. Ces deux 
arbres sont montes a rotation dans un carter (non represente) 
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et entratnes par un moteur respectivement par I'intermediaire 
d'un premier embrayage 40 et d'un second embrayage 41, qui sont 
par exemple, mais pas obligatoirement des embrayages 
monodisque sees. 

La botte de vitesses 10 comporte aussi un premier arbre 
secondaire 50 et un deuxieme arbre secondaire 60, egalement 
montes in rotation dans le carter. Ces arbres secondaires sont 
agences, aux extremites des branches d'un « V » compris dans ie 
plan transversal aux axes des arbres 20, 30, 50 et 60, et dont le 
sommet est conf ondu avec I'axe des arbres primaires 20 et 30. 

Des engrenages sont agences entre les arbres primaires 
20 et 30 et les arbres secondaires 50 et 60, de maniere a 
transmettre le couple du vehicule a une couvonne d'un 
differential d'un pont (non representes) entratnant les roues 
d'un vehicule. A cet effet, le premier arbre secondaire 50 et le 
second arbre secondaire 60 comportent respectivement un 
premier pignon d'attaque 51 et un second pignon d'attaque 61 qui 
engrenent tous les deux avec la couronne du differentiel (non 
representee). 

Les engrenages sont constitues de pignons fixes portes 
par les premier et second arbres primaires 20 et 30, et qui 
engrenent avec des pignons fous portes par les premier et 
second arbres secondaires 50 et 60. Les pignons fous peuvent 
selectivement etre lies en rotation au premier et au second 
arbre secondaires 50 et 60 par des moyens de crabotage 
independants pour realiser des engrenages independents 
correspondent selectivement d au moins deux rapports de marche 
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avant et a un rapport de marche arriere. Les deux embrayages 
40 du premier arbre primaire 20, et 41 du deuxieme arbre 
primaire 30 peuvent par ailleurs etre actionnes alternativement, 
en passant par un etat oCi ils transmettent tous les deux le 
5 couple par glissement de Tun d'eux, pour permettre au moins un 
changement de rapport sans discontinuity de couple transmis aux 
roues. 

Le premier arbre primaire 20 porte trois pignons fixes, 
de gauche a droite, 21, 22 et 23, le premier d'entre eux engrene 

10 avec un unique pignon fou 81, porte par le premier arbre 
secondaire 50, pour constituer le rapport de troisieme, le second 
d'entre eux engrene egalement avec un seul pignon fou 82 porte 
par le second arbre secondaire 60 pour constituer le rapport de 
premiere. Enf in, ie troisieme d'entre eux engrene avec un seul 

15 pignon fou 83 porte par le premier arbre secondaire 50 pour 
constituer le rapport de cinquieme. Le second arbre primaire 
creux 30 porte deux pignons fixes, de gauche d droite, 31 et 32. 
Le premier d'entre eux engrene avec deux pignons fous 84 et 85, 
respectivement portes par le premier arbre secondaire 50 pour 

20 constituer le rapport de sixieme, et par le second arbre 
secondaire 60 pour constituer le rapport de quatrieme, le second 
d'entre eux engrene un seul pignon fou 86 porte le premier arbre 
secondaire 50 pour constituer le rapport de deuxieme. Le 
rapport de marche arriere a son propre pignon fou 87, porte par 

25 le second arbre secondaire 60, qui engrene avec le pignon fou 
86a lie au pignon fou 86 de seconde, qui fait office de pignon 
intermediate de marche arriere. 
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L'ensemble des six rapports avant et le rapport de 
marche arri&re sont ainsi obtenus avec trois pignons fixes 21, 
22 et 23 sur le premier arbre primaire plein 20 pour obtenir les 
rapports impairs et avec deux pignons fixes 31 et 32 sur le 

5 second arbre primaire creux 30 pour obtenir les rapports pairs. 

En outre, tous les pignons fous peuvent etre 
selectivement lies aux avbres secondaires qui les portent par 
des dispositifs de crabotage simple ou double. Les pignons fous 
81, 83, 84 et 86 peuvent ainsi etre lies selectivement & I'arbre 

10 secondaire 50 qui les porte, et les pignons fous 82, 85 et 87 
peuvent etre selectivement lies a I'arbre secondaire 60 qui les 
porte. 

Un premier dispositif de crabotage double 100 permet de- 
lier selectivement en rotation a I'arbre secondaire 50 le pignon 

15 fou 81 pour obtenir le rapport de troisieme ou le pignon fou 83 
pour obtenir le rapport de cinqui&me. Un second dispositif de 
crabotage double 101 permet de lier en rotation a I'arbre 
secondaire 50 les pignons fous 84 et 86 pour obtenir les 
rapports de sixieme et de deuxieme, Un troisieme dispositif de 

20 crabotage simple 102 permet de lier selectivement en rotation a 
I'arbre secondaire 60 le pignon fou 82 pour obtenir le rapport de 
premiere. Enfin, un dispositif de crabotage double 103 permet 
de lier selectivement en rotation a I'arbre secondaire 60 le 
pignon fou 87 pour obtenir le rapport de quatrieme, ou le pignon 

25 fou 87 pour obtenir le rapport de marche arri&re. 



WO 2004/068006 



PCT7FR2004/000157 



-8- 

La figure 2 represente la structure d'ensemble du 
dispositif de commande interne 200 realise conf ortaement a 
Pinvention. 

Ce dispositif comporte un selecteur unique 210 dont Paxe 
5 de rotation est parallele aux axes des avbves primaires 20, 30 
et des arbres secondaires 50,60, peut tourner par rapport a son 
axe. II est compose d'un barillet de selection cylindrique 211, 
fixe axialement par rapport a ce meme axe, portant trois 
secteurs peripheriques 212/213 et 214 de plus grand diam&tre, 

10 et d'un chariot de passage 220, egalement de forme cylindrique, 
concentrique au barillet 211 et place a Pinterieur de ce dernier, 
entratne en rotation par le barillet par Pintermediaire des doigts 
221 et 222, et pouvant se deplacer axialement. Selon sa position 
angulaire, le barillet 211 place ou non les doigts 221 et 222 en 

15 vis d vis des crabots des axes de fourchette avec lesquels ils 
cooperent. 

Le dispositif prevu pour la commande des groupes de 
crabotage comprend une premiere fourchette 230 de commande 
du groupe de crabotage 100 des rapports de troisi&me et de 

20 cinqui&me, portee par un axe 231 coulissant par rapport d ses 
paliers dans le carter (non represente), possedant un pion 
d'entratnement 232, une deuxieme fourchette 240 de commande 
du groupe de crabotage 101 des rapport de sixieme et de 
deuxieme, portee par un axe 241, possedant un pion 

25 d'entratnement 242, une troisieme fourchette 250 de commande 
du groupe de crabotage 102 du rapport de premiere, portee par 
un axe 251, possedant un crabot d'entratnement 252, et une 
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quatrieme f ourchette 260 de commande du groupe de crabotage 
103 des rapports dc quatrieme et de marche arriere, portee par 
un axe 261, possedant un crabot d'entratnement 262. 

Deux basculeurs 290 et 291 portes par un unique support 
5 292 transferent les mouvements axiaux des axes relais 270 et 
280 vers les fourchettes 230 et 240 situees en partie basse de 
la boTte. L'axe 270 porte deux crabots 271 et 272 qui cooperent 
respectivement avec le basculeur 290 et le doigt 222 du chariot 
220 d'engagement des rapports, l'axe 280 porte egalement deux 
10 crabots 281 et 282 qui cooperent respectivement avec le 
basculeur 291 et le doigt 222. 

Le positionnement des axes de fourchette de commande 
des embrayages et le passage des branches des fourchettes sont 
determines par les pignons ou les elements tournants les plus 
15 encombrants sur chacun des arbres. Les axes 231,241 sont 
places en fonction de I'encombrement du pignon de deuxieme 86 
sur I'arbre secondaire 50 et du pignon fixe 31 de troisieme et 
de cinquieme sur I'arbre primaire creux 30. Les axes 251, 261 
sont disposes en fonction de I'encombrement du pignon 82 de 
20 premiere sur I'arbre secondaire 60 et en fonction de 
I'encombrement du pignon fixe 31 de troisieme et de cinquieme 
sur I'arbre primaire creux 30. Enfin, les branches sont agencies 
en fonction de I'encombrement de I'arbre creux 30. 

Sur la f igure 3, representant en perpective le selecteur, on voit 
25 le barillet 211, le chariot 220, deux axes de fourchette 251, 
251, et les crabots 252, 262, 272, 282 d'entratnement des axes 
de fourchettes entourant le barillet. 
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La figure 4 montre partiellemcnt les doigts, les zones 
peripheriques du selecteur et les crabots des fourchettes en 
representation a plat dans les differentes situations de point 
mort ou neutre, des six rapports avant et de marche arriere. Sur 

5 cette figure, on voit le barillet 211 et ses trois secteurs 
peripheriques 212, 213 et 214, les doigts 221 et 222 solidaires 
en rotation et translation du chariot (non represente), ainsi que 
les crabots d'actionnement respectifs 252, 262, 272, 282, des 
fourchettes du rapport de premiere, des rapports de quatrieme 

10 et de marche arriere, des rapports de deuxieme et de sixieme, 
et des rapports de troisieme et de cinquieme. 

Dans cette representation a plat, le barillet 211 n'effectue 
que des deplacements en translation, correspondent a son 
deplacement reel en rotation. On voit quMI realise le 

15 desengagement et le verrouillage du rapport de meme parite que 
le rapport selectionne pour un engagement, et autorise le 
maintien en position engagee d'un rapport de parite differente. 

Le secteur peripherique 212 possede une premiere zone 
212a , a flancs faiblement inclines par rapport a I'axe de 

20 symetrie du secteur 212, une deuxieme zone 212b a flancs plus 
fortement inclines, et une troisieme zone d flancs paralleles 
212c orientes transversalement a Taxe de rotation du barillet. 

Lors de la translation du barillet de sa position deuxieme 
selectionnee 6 troisieme selectionnee, le secteur peripherique 

25 212 coop&re avec le crabot 252 d'engagement du rapport de. 
premiere. La zone 212a amorce le retour du crabot 252 de sa 
position rapport engagee, la zone 212b ach&ve le retour du 
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crabot 252 a sa position neutrc et enfin la zone 212c verrouille 
le crabot dans sa position point mort. 

Le sectcur peripherique central 213 possede a chacune de 
ses deux extremites une premiere zone 213a a f lanes faiblement 

5 inclines par rapport a I'axe de symetrie du secteur 213 suivie 
d'une deuxieme zone 213b a flancs plus fortement inclines, et 
une zone 213c a flancs parall&les et en partie centrale. Lors de 
la translation du barillet de sa position troisieme selectionnee a 
quatrieme selectionnee, les zones 213a et 213b cooperent avec le 

10 crabot 272 de deuxi&me sixieme et assurent le desengagement 
du rapport de deuxieme puis son verrouillage au point mort. Lors 
du deplacement du barillet de sa position cinquieme selectionnee 
a sixieme selectionnee, les zones 213a et 213b cooperent avec le 
crabot 262 de quatrieme marche arriere et realisent le 

15 desengagement du rapport de quatrieme puis le verrouillage au 
point mort des rapports de quatrieme et de marche arriere. 

Enfin, lors de la translation du barillet de sa position 
premiere selectionnee a deuxieme selectionnee, dans le cas ou la 
marche arriere est engagee, les zones 213a et 213b cooperent 

20 avec le crabot 262 de quatrieme marche arriere et realisent le. 
desengagement du rapport de marche arriere puis le verrouillage 
au point mort des rapports de quatrieme et de marche arriere; 

Comme le secteur 212, le secteur peripherique 214 poss&de 
une premiere zone 214a d flancs faiblement inclines par rapport 

25 a son axe de symetrie, une deuxieme zone 214b a flancs plus 
fortement inclines, et une troisieme zone 214c d flancs 
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paralleles orientes transversalement a I'axe de potation du. 
barillet 

Dans le cas ou la troisieme ou la cinqui&me sont engagees, 
le secteur peripherique 214 coopere avec le crabot 282 lors dc 

5 la translation du barillet de sa position deuxieme selectionnee a 
premiere selectionnee. La zone 214a amorce le retour du crabot 
282 de sa position rapport engagee, la zone 214b acheve le 
retour du crabot 282 a sa position neutre et enf in la zone 214c 
verrouille au point mort les rapports de troisieme et de 

10 cinquieme au point mort. 

Dans le cas oii la deuxieme ou la sixieme sont engagees, le 
secteur peripherique 214 coopere avec le crabot 272 lors de la 
translation du barillet de sa position premiere selectionnee a 
marche arriere selectionnee. La zone 214a amorce le retour du 

15 crabot 272 de sa position rapport engagee, la zone 214b acheve. 
le retour du crabot 272 a sa position neutre. Enf in la zone 214c 
verrouille au point mort les rapports de deuxieme, de sixieme, de 
troisieme et de cinquieme. 

De fagon analogue, dans toutes les situations de passages 

20 montants ou descendants consecutifs ou avec saut de rapports, 
la condition d 1 interdiction d'engagement est toujours respectee. 
En effet, le barillet rempli son role de desengagement et de 
verrouillage au point mort des rapports de meme parite. 

Selon une variante non illustree par les figures, les 

25 secteurs p£ripheriques 212, 213, 214 peuvent ne presenter que 
deux zones angulaires distinctes Les secteurs peripheriques au 
barillet de selection, a savoir une premiere zone angulaire a 
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f lanes non paralleles a inclinaison evolutive par rapport d I'axe 
de rotation du barillet qui cooperent avec des crabots pour 
amercer et achever le deplacement axial de ceux-ci d'une 
position de rapport engage vers une position neutre dite de point 

5 mort, et une zone angulaire a flancs paralleles qui cooperent 
avec les crabots pour verrouiller en position point mort les axes 
des fourchettesd' engagement des rapports. 

En se reportant a la figure 4, on voit que la distance entre 
les deux faces de chaque. crabot 252, 262, 272, 282 est 

10 netfement superieure & I'epaisseur des doigts 221/ 222. Grace a 
cette disposition, chaque dbigt peut Stre en position neutre bu 
de rapport engage, aussi bien lorsque le crabot oti il est 
introduit est ef f ectivement en position de rapport engage que 
lorsque ce crabot n'engage aucun rapport. 

15 Les doigts 221, 222, peuvent ainsi revenir en positon 

neutre sans desehgager de rapport. Lors d'un deplacement de 
selection transversal aux crabots, Ms peuvent s 1 engager dans 
Tun quelconque des crabots avec lesquels ils doivent cooperer 
quelque soit la position du crabot, neutre ou rapport engage. 

20 Sur figure 4, on voit par exemple que le doigt 222 est en 

position neutre dans le crabot 272 de sixieme-deuxieme en 
position rapport de sixieme engage, et qu'il a la possibility de se 
deplacer, puisqu'en cinquieme il est en position neutre dans le 
crabot de 282 de troisieme cinquieme lui meme en position de 

25 cinquieme engagee. 

Les figures 5 a 8 representent I'ensemble du dispositif de 
commande interne propose dans les differentes positions de 
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selection. /Wnsi, la figure 5 represente l'ensemble du dispositif 
de commande interne propose en position de selection des 
rapports de deuxieme et de sixieme. La figure 6 represente 
l'ensemble du dispositif de commande interne propose en position 

5 de selection des rapports de troisieme et de cinquieme. La 
figure 7 represente l'ensemble du dispositif de commande 
interne propose en position de selection du rapport de 
quatri&me. La figure 8 represente l'ensemble du dispositif de 
commande interne propose en position de selection du rapport de 

10 marche arriere. 

Conformement a I' invention, ces figures montrent que les 
selections de lignes sont obtenues par des rotations du barillet 
d'angle de valeur constante et que la selection de deux rapports 
consecutifs est toujours realisee pour cet angle de rotation. 

15 En comparant les figures 2 et 5, on voit que par une 

premiere rotation angulaire dans le sens des aiguilles d'une 
montre, le doigt 221 initialement en position neutre et face au 
crabot de premiere 252 (figure 2) en position Vitesse engagee 
atteint la zone inter-crabots de premiere et de quatrieme. 

20 Simultanement, le secteur peripherique central 213 du barillet 
211 desengage eventuellement le rapport de marche arriere par 
Taction des flancs inclines 213a et 213b sur le crabot de 
fourchette de quatri&me marche arriere 262. Les flancs 
paralleles 213c verrouillent le crabot, et le doigt 222 quitte la* 

25 zone inter-crabots de quatrieme et de deuxieme et s'oriente 
face au crabot de deuxieme 282. Par un deplacement axial, il 
entraTne ensuite le crabot, engage le rapport de deuxieme et 
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revient en position neutre. Les rapports de premiere et de 
deuxi&me sont tous les deux engages, et Tactionnement 
simultane des deux embrayages permet d'obtenir un passage du 
rapport de premiere au rapport de deuxieme sous couple. 
5 En se reportant aux figures 5 et 6, on voit que par une 

deuxi&me rotation angulaire, de meme valeur et dans le meme 
sens, le doigt 221 reste dans la zone inter-crabots de premiere 
et de quatrieme. Simultanement, le premier secteur peripherique 

212 du barillet 211 desengage le rapport de premiere par Taction 
10 des flancs incUnis 212a et 212b sur le crabot de fourchette de 

premiere 252. Les flancs paralleles 212c verrouillent le crabot. 
Le doigt 222 quitte le crabot de deuxieme 282, s'oriente face au 
crabot de troisieme 272, engage le rapport de troisi&me, et 
revient en position neutre. Les rapports de deuxieme et de 

15 troisieme sont tous les deux engages. L'actionnement simultane 
des deux embrayages permet done d'obtenir un passage sous 
couple de deuxieme en troisieme. 

En comparant les figures 6 et 7, on voit que par une 
troisieme rotation angulaire de meme valeur et dans le meme 

20 sens, le doigt 221 quitte la zone inter-crabots de premiere et de 
quatrieme pour s'orienter face au crabot 262 de quatrieme- 
marche arriere. Simultanement, le secteur peripherique central 

213 du barillet 211 desengage le rapport de deuxieme par. 
Taction des flancs inclines 213a et 213b sur le crabot de 

25 fourchette 282 de deuxieme et sixieme. Les flancs paralleles 
213c verrouillent le crabot, le doigt 222 quitte le crabot 272 de 
troisi&me cinquieme et s'oriente dans une position angulaire 
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inactive. Le doigt 221 engage \e rapport de quatrieme ct revient 
en position neutre. Les rapports de troisi&me et de quatrieme 
sont tous les deux engages et les seuls engages, et 
I'actionnement simultane des deux embrayages permet ainsi 

5 d'obtenir un passage sous couple de troisieme en quatrieme. 

De la position de la figure 7, si Ton effectue une premiere 
rotation angulaire, de meme valeur et dans le sens inverse des 
aiguilles d'une montre, on engage la cinquieme, et par une 
deuxieme rotation angulaire de meme valeur dans le sens inverse 

10 des aiguilles d'une montre on passe en sixieme. 

Enf in, en comparant les figures 2 et 8, on voit que par une 
rotation angulaire de meme valeur dans le sens inverse des 
aiguilles d'une montre, le doigt 221 initialement en position 
neutre et face au crabot 252 de premiere en position neutre ou 

15 engagee, s'oriente dans une zone angulaire inactive. 
Simultanement, le secteur peripherique central 214 du barillet 
211 desengage eventuellement le rapport de deuxieme par 
Taction des flancs inclines 214a et 214b sur le crabot de. 
fourchette 282 de deuxieme et sixieme. Les flancs paralleles 

20 214, verrouillent les crabofs 272 et 282, le doigt 222 quitte la 
zone inter-crabots de deuxieme et de marche arriere et 
s'oriente face au crabot 262 de marche arriere. Par un 
deplacement axial, il entratne le crabot, engage le rapport de 
marche arriere et revient en position neutre. Dans un premier 

25 cas, seul le rapport de marche arriere est engage. Dans un 
deuxieme cas, les rapports de marche arriere et de premiere 
sont tous les deux engages, et I'actionnement simultane des deux 



WO 2004/068006 



PCT/FR2004/000157 



-17- 

embrayages nous permet d'obtenir un passage alterne dynamique 
de la marche arriere a la premiere et inversement. 

Grace a 1'invention, I'engagement des rapports peut etre 
obtenu de la maniere suivante. 

5 Par une premiere rotation angulaire dans le sens des 

aiguilles d'une montre, le premier doigt 221, initialement en 
position neutre et face au crabot de premiere 252 en position 
Vitesse engagee, atteint la zone inter-crabots de premiere et de 
quatrieme pendant que simultanement, le deuxi&me doigt 222 

10 quitte la zone inter-crabots de quatrieme et de deuxieme 
s'oriente face au crabot de deuxi&me 272. Par un deplacement 
axial, il entratne ce crabot, engage le rapport de deuxieme et 
revient en position neutre. Les rapports de premiere et de 
deuxieme sont tous les deux engages, et Tactionnement 

15 simultane des deux embrayages permet d'obtenir un passage 
sous couple de premiere en deuxieme. 

Par une deuxieme rotation angulaire dans le mSme sens, le 
premier doigt 221 reste dans la zone inter-crabots de premiere 
et de quatrieme. Simultanement, le premier secteur 212 

20 peripherique du barillet, par Taction des flancs inclines sur le 
crabot 252 de fourchette de premiere, desengage le rapport de 
premiere et le deuxieme doigt 222 quitte le crabot de deuxieme 
272 s'oriente face au crabot de troisieme 282, engage le 
rapport de troisieme et revient en position neutre. Les rapports 

25 de deuxieme et de troisieme sont tous les deux engages, et 
Tactionnement simultane des deux embrayages permet d'obtenir 
un passage sous couple de deuxi&me en troisieme. 
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Par une troisieme rotation angulaire dans le meme sens, le 
premier doigt 221 quitte la zone inter-crabots de premiere et de 
quatrieme pour s'orienter face au crabot de quatrieme marche 
arriere 262. Simultanement, le secteur peripherique central 213 

5 du barillet desengage le rapport de deuxieme par Taction des 
flancs inclines sur le crabot de fourchette de deuxieme et 
sixieme 272. Le deuxieme doigt quitte le crabot de troisieme 
cinquieme, et s'oriente dans une position angulaire inactive. Le 
premier doigt 221 engage le rapport de quatrieme et revient en 

10 position neutre. Les rapports de troisieme et de quatrieme sont 
tous les deux engages et les seuls engages, et Tactionnement 
simultane des deux embrayages permet d'obtenir un passage 
sous couple de troisieme en quatrieme. 

De cette position, le deuxieme doigt 222 revient de sa 

15 position angulaire inactive face au crabot des rapports de 
troisieme cinquieme 282 en effectuant une premiere rotation 
angulaire dans le sens oppose des aiguilles d'une montre. Le 
premier doigt 221 s'oriente dans la zone inter-crabots de 
premiere et de quatrieme. Le deplacement axial du deuxieme 

20 doigt 222 desengage le rapport de troisieme et engage le 
rapport de cinquieme. Les rapports de quatrieme et de cinquieme 
sont tous les deux engages et les seuls engages, et 
Tactionnement simultane des deux embrayages permet ainsi 
d*obtenir un passage sous couple de quatrieme en cinquieme. 

25 Par une deuxieme rotation angulaire dans le sens oppose 

des aiguilles d'une montre, le deuxieme doigt 222 quitte sa 
position angulaire face au crabot des rapports de troisieme 
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cinquieme 282 pour se mettpe angulairemcnt face au crabot de 
sixieme deuxieme 272. Simultanement le secteur peripherique 
central 213 du barillet, desengage le rapport de quatrieme , par 
Taction des flancs inclines sur le crabot de fourchette de 
5 quatrieme marche arriere, et le premier doigt est toujours 
oriente dans la zone inter-crabots de premiere et de quatrieme. 
Le deplacement axial du deuxieme doigt 222 engage le rapport 
de sixieme. Les rapports de cinquieme et de sixieme sont tous 
les deux engages et les seuls engages. L'actionnement simultane 
10 des deux embrayages permet airxsi d'obtenir un passage sous 
couple de cinquieme en sixieme. 

Enf in, par une rotation angulaire, dans le sens inverse des 
aiguilles d'une montre, le premier doigt 221, initialement en 
position neutre et face au crabot de premiere 252 en position 
15 neutre ou engagee, s'oriente dans une zone angulaire inactive. 
Simultanement, le deuxieme doigt 222 quitte la zone inter- 
crabots de deuxieme et de marche arriere et s'oriente face au 
crabot de marche arri&re, puis, par un deplacement axial, 
entratne ce crabot, engage le rapport de marche arriere et 
20 revient en position neutre. Le secteur peripherique 214 du 
barillet 211 verrouille les crabots 272, 282 des fourchettes de 
seconde sixieme et troisieme cinquieme. Dans un premier cas, 
seul le rapport de marche arrikre est engage, dans un deuxieme 
cas les rapports de marche arriere et de premiere sont tous les 
25 deux engages. L'actionnement simultane des deux embrayages 
permet ainsi d'obtenir un passage alterne dynamique de la 
marche arriere a la premiere et inversement. 
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De fagon analogue, I'invention pcrmet d'effectuer 
I'ensemble des passages descendants du rapport de sixieme au 
rapport de premiere, air\si que des sauts de rapports sous couple 
ou avec rupture de couple. 
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REVENDIC/tTIONS 

1. Dispositif de commande interne de botte de vitesses 
mecanique munie d'un premier et d'un second embrayage d'entree 

5 (40, 41) controlant respectivement la transmission du couple 
moteur vers un premier et un second arbre primaire 
concentriques (20, 30) portant des pignons fixes (21, 22, 23, 31, 
32), de deux arbres secondares (50, 60) portant des pignons 
fous entratnes respectivement par le premier et par le second 

10 arbre primaire et de moyens de crabotage (100, 101, 102 103) 
des pignons fous actionnes par un ensemble de fourchettes (230, 
240, 250, 260), caracterise en ce que la selection et le passage 
de tous les rapports de la botte sont assures par un selecteur 
commun (210) compose d'un barillet de selection (211) et d'un 

15 chariot de passage (220) concentrique au barillet et dispose a 
I'interieur de celui-ci. 

2. Dispositif de commande selon la revendication 1, 
caracterise en ce que le barillet (211) est fixe axialement et 
mobile en rotation. 

20 3. Dispositif de commande selon la revendication 1 ou 2, 

caracterise en ce que barillet (211) entratne le chariot (220) en 
rotation . 

4. Dispositif de commande selon la revendication 1, 2 ou 3, 
caracterise en ce que le chariot presente des doigts (221, 222) 
25 deplagant les axes (231, 241, 251, 261) des fourchettes (230, 
240, 250, 260) pour engager les rapports. 
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5. Dispositif de commande selon Tune des revendications 
precedentes, caracterise en ce que le barillet presente au moins 
trois secteurs peripheriques (212, 213, 214) de plus grand 
diametre cooperant avec des crabots (252, 262, 272, 282) 

5 d'entratnement des axes de fourchettes (231, 241, 251, 261). 

6. Dispositif de commande selon la revendication 5, 
caracterise en ce que les secteurs peripheriques (212, 213, 214) 
du barillet (211) presentent trois zones d'inclinaison angulaire 
differentes (212a, 213a, 214a ; 212b, 213b, 214b ; 212c, 212b, 

10 212c) par rapport d I'axe de rotation du barillet (211), cooperant 
avec les crabots (252, 262, 272, 282) respectivement pour 
amorcer un deplacement axial de ceux-ci d'une position de 
rapport engage vers une position neutre, pour achever ce 
deplacement, et pour verrouiller en position neutre les axes de 

15 fourchettes (231, 241, 251, 261. 

7. Dispositif de commande interne selon la revendication 5 
caracterise en ce que les secteurs peripheriques (212 ,213, 214) 
du barillet de selection (211), ont a leurs extremites une 
premiere zone angulaire a f lanes non paralleles a pente evolutive 

20 qui coop&rent avec les crabots de fourchette (252, 262, 272, 
282) pour amorcer et achever un deplacement axial de ceux-ci 
d'une position de rapport engage vers une position neutre dite 
de point mort et une zone angulaire (212c , 213c et 214c) d 
f lanes paralleles qui cooperent avec les crabots pour verrouiller 

25 en position les axes des fourchettes d'engagement des rapports. 

8. Dispositif de commande selon la revendication 6 ou 7, 
caracterise en ce que les zones de verrouillage (212c, 213c, 
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214c) des secteurs peripheriques (212, 213, 214) sont orientees 
transversalement a I'axe de rotation du barillet (211). 

9. Dispositif de commande selon la revendication 8, 
caracterise en ce qu'il comporte un secteur peripherique central 

5 (213) cooperant avec deux crabots. 

10. Dispositif de commande selon la revendication 9, 
caracterise en ce que le secteur peripherique central (213) 
poss6de des zones d f lanes inclines a ses deux extremites, alors 
que les autres secteurs n'ont des zones d f lanes inclines qu'a leur 

10 extremite faisant face au secteur central. 

11. Dispositif de commande selon Tune quelconque des 
revendications precedentes, caracterise en ce que I'engagement 
et le desengagements de tous les rapports s'effectue par simple 
rotation du rotation du barillet (211). 

15 12. Dispositif de commande selon Tune quelconque des 

revendications precedentes, caracterise en ce que le barillet 
(211) autorise Tengagement simultane de deux rapports de 
parite differente. 

13. Dispositif de commande selon Tune quelconque des 

20 revendications precedentes, caracterise en ce que le barillet 
(211) desengage le rapport de meme parite que celui en cours de 
selection. 
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